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Telescopic directional control shaft for motor vehicle The shaft is made up 
from three sections which can slide axially one with respect to the other. A first 
end section (2) is mounted so as to slide with respect to a section of an 
intermediate shaft (3). A second end is mounted so as to slide with respect to 
a second end section (4). This allows a retraction of the shaft (1) by allowing 
the two end sections (2,4) to fit one inside the other. 
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(54) Arbre de direction telescopique notamment pour vehicule automobile 



(57) Cet arbre de direction telescopique notamment 
pour vehicule automobile, est caracterise en ce qu'il 
comporte trois troncons d'arbre (2,3,4) deplacables a 
coulissement axial les uns par rapport aux autres, dont 
un premier troncon d'arbre d'extremite (2) monte depla- 
cable a coulissement par rapport a une premiere extre- 



mity d'un troncon d'arbre intermediate (3), dont une se- 
conde extremite est montee deplacable a coulissement 
par rapport a un second troncon d'arbre d'extremite (4), 
pour permettre une retraction de Tarbre (1) par emboT- 
tement des deux troncons d'arbre d'extremite (2,4) Tun 
dans ('autre. 
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Description 

[0001 ] La presents invention concerne un arbre de di- 
rection telescopique notamment pour vehicule automo- 
bile, s 
[0002] On connatt d6ja dans I'etat de la technique, 
des arbres de direction teiescopiques de ce type qui 
comportent deux troncons d'arbre months deplacables 
k coulissement axial Tun dans I'autre. 
[0003] De tets arbres de direction trouvent des appli- 10 
cations principalement dans les vehicules automobiles. 
[0004] Une de ces applications est le reglage en po- 
sition axiale de I'ensemble de colonne et plus particu- 
lierement du volant de direction. 

[0005] Dans ce cas, des moyens de rattrapage des 1* 
jeux de montage sont prevus entre les deux troncons 
d'arbre. 

[0006] Une telle structure d'arbre peut egalement etre 
utilisee pour absorber des variations de cdte tides aux 
modifications de geometrie de i'ensemble de direction 20 
du vehicule. 

[0007] Une autre des applications de ce type d'arbres 
concerne I'absorption d'energie de choc par controle 
des deplacements des deux troncons d'arbre Tun par 
rapport a I'autre. 25 
[0006] Dans ce cas, des moyens d'absorption d'ener- 
gie de choc par controle des deplacements des tron- 
cons d'arbre I'un par rapport a I'autre sont interposes 
entre ceux-ci pour permettre une retraction controiee de 
I'arbre de direction afin de reduire les risques de bles- 30 
sure du conducteur du vehicule. 
[0009] Le but de invention est de proposer un arbre 
de direction qui remplisse ces deux fonctions tout en 
presentant un encombrement reduit. 
[001 0] A cet effet, invention a pour objet un arbre de 35 
direction telescopique notamment pour vehicule auto- 
mobile, caracteris6 en ce qu'il comporte trois troncons 
d'arbre deplacables a coulissement axial les uns par 
rapport aux autres, dont un premier troncon d'arbre 
d'extremite monte deplacable a coulissement par rap- *o 
port k une premiere extr6mit6 d'un troncon d'arbre in- 
termediate, dont une seconde extremity est montee de- 
placable a coulissement par rapport k un second d'arbre 
d'extremite, pour permettre une retraction de I'arbre par 
emboTtement des deux troncons d'arbre d'extremite Tun 45 
dans I'autre. 

[0011] L' invention sera mieux comprise a t'aide de la 
description qui va suivre, donn6e uniquement k titre 
d'exempie et faite en se referant aux dessins annexes, 
sur lesquels : so 

les Figs. 1 et 2 illustrent des vues en coupe de deux 
exemples de realisation d'un arbre de direction te- 
lescopique selon Tinvention; 

les Figs. 3 a 5 illustrent le fonctionnement d'un ss 
exemple de realisation d'un tel arbre de direction; 
les Figs.6 et 7 represented deux vues de detail il- 
lustrant deux modes de realisation de moyens de 



rattrapage de jeux de montage utilises dans un tel 
arbre; et 

les Figs.8,9 et 10 repr6sentent trois vues de detail 
illustrant trois exemples de realisation de moyens 
d'absorption d'energie de choc utilises dans un tel 
arbre de direction. 

[0012] On reconnatt en effet sur les figures 1 et 2, un 
arbre de direction telescopique notamment pour vehi- 
cule automobile, d6sign6 par la reference g6n6rale 1 sur 
ces figures. 

[0013] En fait, cet arbre de direction comporte trois 
troncons d'arbre deplacables a coulissement axial les 
uns par rapport aux autres, dont un premier troncon 
d'arbre d'extremite, designe par la reference generate 
2, est d6plagable a coulissement par rapport a une pre- 
miere extremite d'un troncon d'arbre intermediate de- 
signe par la reference generale 3, dont une seconde ex- 
tremite est montee deplacable a coulissement par rap- 
port a un second troncon d'arbre d'extremite, designe 
par la reference generate 4, pour permettre, comme ce- 
la sera decrit plus en detail par la suite, une retraction 
de I'arbre par emboltement des deux troncons d'arbre 
d'extremite 2 et 4 Tun dans I'autre. 
[0014] Dans les deux exemples de realisation repre- 
sentee sur ces figures 1 et 2, le second troncon d'arbre 
d'extremite 4 est associe a un mecanisme d'articulation 
a la cardan designe par la reference generate 5, per- 
mettant de relier cet arbre au reste du mecanisme de 
direction du vehicule. 

[001 5] Selon le mode de realisation represente sur la 
figure 1, 1'extrdmitd correspondante du premier troncon 
d'arbre 2 est munie de moyens 6 de reception d'un vo- 
lant de direction de type classique, tandis que selon le 
mode de realisation repr6sente sur la figure 2, I'extre- 
mite correspondante du premier troncon d'arbre 2, est 
egalement associee a un autre mecanisme d'articula- 
tion k la cardan, d6sign6 par la reference gen6rale 7. 
[0016] De plus, et dans les exemples decrits, le tron- 
con d'arbre intermediaire 3 comporte a chacune de ses 
extremites, une portee externe, par exemple 3a et 3b, 
dont I'une par exemple 3a est adapt ee pour recevoir a 
coulissement le premier troncon d'arbre d'extremite 2 et 
dont I'autre, par exemple 3b, et adapt6e pour etre mon- 
tee a coulissement dans le second troncon d'arbre d'ex- 
tremite 4. 

[0017] II va de soi bien entendu que d'autres disposi- 
tions de ces diff6rents troncons d'arbre peuvent dtre en- 
visagees. 

[0018] Comme cela sera decrit plus en detail par la 
suite, des moyens de rattrapage des jeux de montage 
peuvent etre interposes entre le troncon d'arbre inter- 
mediaire et I'un des troncons d'arbre d'extremite, tandis 
que des moyens d'absorption d'energie de choc, par 
controle des deplacements de troncons d'arbre I'un par 
rapport a i'autre, peuvent dtre interposes entre le tron- 
con d'arbre intermediaire et I'autre des troncons d'arbre 
d'extremite. 
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[0019] On a illustre sur les figures 3 a 5, la retraction 
d'un tei arbre. 

[0020] La figure 3 illustre cet arbre en position de- 
ploy 6 e. 

[0021] Sur la figure 4, on a illustre une premiere phase 
de retraction de cet arbre, au cours de laquelle par 
exemple le premier troncon d'arbre d'extremite 2 cou- 
lisse autour du troncon d'arbre intermedial re 3. 
[0022] Ainsi par exemple, si des moyens de rattrapa- 
ge .des. j6ux de montage sont prevus entre ce troncon 
d'arbre d'extremite 2 et le troncon d'arbre intermediaire 
3, cette disposition permet par exemple a un utiiisateur, 
de r6gler la position axiale du volant. 
[0023] Sur la figure 5, on a illustre une seconde phase 
de retraction de I'arbre de direction. 
[0024] Lors de cette seconde phase, le troncon d'ar- 
bre intermediaire 3 coulisse a I'interieur du second arbre 
d'extremite 4, entraTnant avec lui le premier troncon d'ar- 
bre d'extremite 2, ce qui permet done une retraction im- 
portante de I'arbre par emboTtement des deux troncons 
d'arbre d'extremite de celui-ci I'un dans i'autre. 
[0025] On notera a cet egard que les differents tron- 
cons d'arbre presentent des geometries et des dimen- 
sions compiementaires permettant cet emboTtement de 
ceux-ci les uns dans les autres. 
[0026] Si des moyens d'absorption d'energie de choc 
par controle des defacements de troncons d'arbre I'un 
par rapport a I'autre sont interposes entre le troncon 
d'arbre intermediaire et le second troncon d'arbre d'ex- 
tremite, cette seconde phase de retraction de I'arbre 
permet d'assurer une absorption d'energie de choc. 
[0027] On concoit alors qu'avec une telle structure, on 
obtient un arbre de direction teiescopique presentant 
une course de retraction maximale qui peut §tre frac- 
tionnee en deux parties, Tune etant utilisee pour un re- 
glage en position axiale du volant et I'autre etant utilisee 
pour absorber une 6nergie de choc, I'arbre presentant 
apres retraction complete une longueur extremement 
reduite. 

[0028] Bien entendu, differentes dispositions relati- 
ves des troncons d'arbre peuvent §tre envisag6es. 
[0029] On a indique precedemment que des moyens 
de rattrapage des jeux de montage pouvaient §tre inter- 
poses entre le troncon d'arbre intermediaire et I'un des 
troncons d'arbre d'extremite. 

[0030] On a represente sur les figures 6 et 7, deux 
exempies de realisation de tels moyens de rattrapage 
des jeux. 

[0031] C'est ainsi par exemple que sur la figure 6, on 
reconnaTt I'arbre de direction 1 , le premier troncon d'ar- 
bre d'extremite 2 et le troncon d'arbre intermediaire 3, 
les moyens de rattrapage des jeux de montage etant 
constitues dans cet exemple, par une rondelle en ma- 
teriau eiastique designee par la reference generate 8. 
[0032] Une telle rondelle peut presenter n'importe 
quelle structure appropriee connue dans retat de la 
technique, fixee sur I'un des troncons d'arbre, par exem- 
ple 2 et prenant appui sur I'autre, par exemple 3. 



[0033] Sur la figure 7, on a represente un autre exem- 
ple de realisation de tels moyens de rattrapage qui se 
presentent dans ce cas sous la forme d'une languette 
eiastique 9 d6coupee dans I'un des troncons d'arbre et 
5 d6formee en direction de I'autre. 

[0034] Dans I'exemple decrit, cette languette 9 est de- 
coupee dans le troncon d'arbre intermediaire 3 et est 
deformee en direction du premier troncon d'arbre d'ex- 
tremite 2. 

[0035] II va de soi bien entendu que d'autres modes 
de realisation encore de ces moyens de rattrapage des 
jeux peuvent etre envisages comme par exemple un 
manchon en matiere plastique interpose entre les deux 
troncons d'arbre. 

[0036] Les moyens d'absorption d'energie de choc 
peuvent 6galement presenter differentes formes com- 
me cela est illustre sur les figures 8,9 et 10. 
[0037] En effet, on connaTt deja dans l'6tat de la tech- 
nique differents modes de realisation de moyens d'ab- 
sorption d'energie de choc de ce type. 
[0038] C'est ainsi par exemple que sur la figure 8, le 
second troncon d'arbre d'extremite 4 peut comporter 
une ou plusieurs deformations radiales dont I'une est 
designee par la reference gen6rale 10, permettant de 
f reiner les deplacements du troncon d'arbre intermediai- 
re 3 dans celui-ci. 

[0039] Sur la figure 9, le second troncon d'arbre d'ex- 
tremite 4 et le troncon d'arbre intermediate 3 compor- 
tent des deformations compiementaires 11 et 12 per- 
mettant 6galement de fretner les deplacements de ces 
pieces I'une par rapport a I'autre. 
[0040] Enfin, sur la figure 10, le second troncon d'ar- 
bre d'extremite 4 comporte une zone de section reduite 
designee par la reference g6nerale 1 3, permettant ega- 
lement de freiner les deplacements du troncon d'arbre 
intermediaire 3 dans celui-ci. 

[0041] II va de soi bien entendu que d'autres modes 
de realisation encore de ces moyens peuvent dtre en- 
visages. 

[0042] On concoit alors que I'arbre de direction selon 
I' invention presente un certain nombre d'avantages par 
rapport aux arbres de I'etat de la technique, notamment 
au niveau de son encombrement reduit bien que per- 
mettant de remplir des fonctions de r6glage et d'absorp- 
tion d'energie de choc. 



Revendlcatlons 

so 1. Arbre de direction teiescopique notamment pour 
vehicule automobile, caracterise en ce qu'il com- 
porte trois troncons d'arbre (2,3,4) d6placables a 
coulissement axial les uns par rapport aux autres, 
dont un premier troncon d'arbre d'extremite (2) 

s $ monte deplacable a coulissement par rapport a une 
premiere extr6mite d'un troncon d'arbre interme- 
diaire (3), dont une seconde extremite est mont6e 
deplacable a coulissement par rapport a un second 
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troncon d'arbre d'extrSmite (4), pour permettre une 
retraction de I'arbre par emboTtement des deux 
troncons d'arbre d'extrdmite" (2,4) i'un dans I'autre. 

2. Arbre selon la revendication 1 , caract6ris6 en ce s 
que des moyens (8;9) de rattrapage des jeux de 
montage sont prevus entre au moins I'un des tron- 
90ns d'arbre d'extr6mit6 (2) et le troncon d'arbre in- 
termecliaire (3). 

^ ^ _ . . ^10 

3. Arbre selon la revendication 1 ou 2, caract6ris6 en 
ce que des moyens (10; 11, 12; 13) d'absorption 
d'energie de choc par contrdle des defacements 
de troncons d'arbre, sont prevus entre au moins I'un 
des troncons d'arbre d'extremite (4) et le troncon is 
d'arbre intermediate (3). 

4. Arbre selon I'une quelconque des revendications 
precSdentes, caracteris6 en ce qu'au moins I'un (4) 
des troncons d'arbre d'extremite est associS k un 20 
mecanisme d'articulation k la cardan (5). 

5. Arbre selon I'une quelconque des revendications 
precddentes, caract6ris6 en ce que I'un des tron- 
50ns d'arbre d'extremite (2) comporte des moyens 2s 
(6) de reception d'un volant de direction du vehicule. 

6. Arbre selon I'une quelconque > des revendications . 
precedentes, caracterisd en ce que le troncon d'ar- 
bre intermediate (3) comporte k chacune de ses so 
extr§mit6s, une portee exteme (3a,3b), dont I'une 
(3a) est adapts e pour recevoir k coulissement I'un 

(2) des troncons d'arbre d'extremite et dont I'autre 
(3b) est adaptee pour §tre montee k coulissement 
dans I'autre des troncons d'arbre d'extremite (4). 35 
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FIG. 6 
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FIG. 7 



FIG. 9 
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FIG. 8 
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FIG.10 



